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Abstract  The connected vehicle technology is a remarkable trend in the field of 
intelligent transportation system. Since the actual deployment of the connected vehicle 
system is still lacking hitherto, simulation is widely adopted as the major method of 
verification in related researches. Although traditional commercial traffic simulation 
systems perform well in macroscopic simulations, they seem redundant in the circumstance 
of small-size traffic. In addition, those systems are unable to simulate the communication 
between vehicles and road-side infrastructures. This study designs a platform for the 
simulation of intersection traffic control using connected vehicle technology. By providing 
an abundance of customizable parameters, the platform can simulate at various levels of 
speed to meet difference requirements, serving as a basis for testing further research. 
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1.1  VISSIM 仿真系统 













描述在 4.3 节中给出，此处暂不展开说明。 
1.2  Paramics 仿真系统 






用了 Fritzsche 在 1994 年提出的驾驶心理跟











1.3  TransModeler 仿真系统 



































个对象的 UML（Unified Modeling Language，





2.1  显示模块 
显示模块是仿真系统可视化显示的功能












驶，自然驾驶的策略见 4.3 节。 
表 1 显示模块的类成员 
类成员 含义 
QPushButton* end 停止按钮 
QPushButton* edit 信号控制编辑 









QLabel* speed “speed”标签 
QLabel* ratio “Ratio Controlled”标签 
QSlider* ratio_setting 设置控制车辆比例的滑动条 

















QLabel*A_A W 方向标签 
QLabel*B_A S 方向标签 
QLabel*C_A E 方向标签 
QLabel*D_A N 方向标签 
QLabel*A_B W 方向车流量数值显示 
QLabel*B_B S 方向车流量数值显示 
QLabel*C_B E 方向车流量数值显示 
QLabel*D_B N 方向车流量数值显示 
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图 2 仿真系统运行流程 
















































3  系统界面和操作样例 
本系统默认提供了一个双向六车道的路
口，信号灯周期和相位可在仿真开始前预置。
如图 3 所示，即为信号灯周期 90 秒，绿信比







图 3 车路协同环境下交叉口交通控制仿真系统信号预置界面 
 




















4  车辆生成和行驶策略 





( ) ( ) ( )v t t v t a t t      （1） 


























4.2  车辆生成算法 
系统假设车辆的到达过程是一个泊松
过程，并假设泊松过程的强度是 λ，到达车
辆的时间间隔 Sn，Sn-1可以被表述为  
 1 1 tn nP S S t e      （3） 
因为仿真过程的时间间隔被设定为
0.1s，每小时的平均车流量即为 
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4.4  路口排队的产生和消散 
为了描述路口车辆排队的产生和消散
过程，系统对每个车道引入准备到达路口的














最后一辆车位置的 Sstop 距离之后。 
如果 Qblock 为空并且 Qin 中的第一辆车
辆和停车线之间的距离小于 Sreaction，Qin 中
的头车以停车线 Send为目标进行刹车。 












//算法 1 准备到达路口的车辆队列 Qin 的控制策
略 
if (Q_block.empty())  
if (Light == Green) Q_in.first().drive_freely();  
else Q_in.first().brake_to(S_end);   











当队列 Qin 中的第一辆车辆距离 Qblock
中的最后一辆车辆（如果不存在，则设为停
车线 Send）的距离等于停车距离 Sstop 时，这




辆越过停车线时，将被从队列 Qblock 中移除。 
以上所述可以用下面的伪代码表示： 
//算法 2 停车等待队列 Qblock 的控制策略 
if (light == green)  
Q_block.all_move_forward(v_dis)   
else 
if(!Q_block.empty())  
if(Q_block.last().pos-Q_in.first().pos < S_stop)  
Vehicle v;  
v=Q_in.getfirst();  
Q_block.push(v);    
else if(S_end-Q_in.first().pos< S_stop)  
Vehicle v;  
v=Q_in.getfirst();  
Q_block.push(v);   
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5  仿真系统稳定性测试 
为了测试仿真系统的稳定性，本研究进
行了三个方面的具体测试。 















5.3  仿真过程进入稳态测试 
选取信号周期 90s，绿信比 50%，每个
方向车流量 1800 辆/小时，进行 10800s（3
小时）的仿真，对车辆平均停车时间进行统









户可进行 7200 秒（2 小时）以上的长时间仿
真，并去掉前 2000 秒的数据，以得到稳态
的结果。 
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